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Abstract of DE4038674 

The device disclosed comprises a coarse- 
resolution indicator (1) and a fine-resolution 
indicator (2). Associated with the coarse- 
resolution indicator (2) is a coarse-resolution 
magnetic-flux sensor (4). Associated with the 
fine-resolution indicator (2) are also magnetic-flux 
sensors (6, 7). The magnetic-flux sensors (4-7) 
are mobile relatively to the indicators (1, 2). The 
magnetic-flux sensors (4-7) are each made up of 
a pair of magnetic-field-dependent resistors 
behind which permanent magnets are located. 
When relative motion occurs between the two 
indicators (1, 2) and the magnetic-field- 
dependent resistors (4-7), the magnetic flux 
through the resistors changes, causing their 
resistance to change as a function of the motion. 
The change in resistance of the resistors (4-7) is 
measured to determine the actual position of the 
component. 
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(S) Vorrichtung zum Bestimmen der absoluten 1st- Position eines entlang einer vorbestimmten Wegstrecke 
bewegbaren Bauteils 

(g) Eine Vorrichtung zum Bestimmen der absoluten Ist-Posi- 

tron eines entlang einer vorbestimmten Wegstrecke beweg- 
baren Bauteil weist ein Geberteil (1) fur die Grobaufldsung 

und ein Geberteil (2) fur die Feinaufldsung auf. Dem 

Geberteil (1) fur die Grobaufldsung sind M agnetf lufise nso- 

ren (4, 5) fur die Grobaufldsung zugeordnet Dem Geberteil 

(2) fur die Feinaufldsung sind ebenfalls Magnetflu&sensoren 

(6, 7) zugeordnet Die Magrtetflu&sensoren (4) bis (7] sind 

gegenuber den Geberteilen (1, 2) relativ verschiebbar. Oie 

Magnetflu&sensoren (4) bis (7) sind von Feldplatten gebildet. 

hinter danen Permanentmag nete angeordnet sind. Bei der 

Relativbewegung zwischen den Geberteilen (1, 2) und den 

Feldplatten (4) bis (7) andert stch der die Feldplatten 

durchflutende Magnetfluft mit der Folge t da 8 sich deren 

elektrischer Widerstand als Funktion der Bewegung indert 

Die Anderung des elaktrischen Widarstandes der Feldplat- 
^ ten (4) bis (7) wird fur Ermittlung der Ist-Position ausgewer- 
^ tel. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung gemafi dem 
Obcrbcgriff des Anspruches 1. 

Herkdmmliche gattungsgemaBe Vorrichtungen beru- 
hen auf dem Prinzip, bei Bewegung des Bauteils entlang 
der vorbestimmten Wegstrecke, die von einer Start- 
bzw, Bezugsposition aus durchlaufenden Wegstrecken- 
einheiten zu addieren. Nachteilig ist an diesen Vorrich- 
tungen, daO sie es erforderlich machen, das bewegbare 
Bauteil z. B. nach Unter brechung des die Bewegung 
steuemden Programms durch Stromabschaltung zu- 
nachst in die Startposition brtngen zu mttssen, bevor es 
von seiner letzten Ist- Position aus weiterbewegt werden 
kann. 

Der Erfindung Uegt die Aufgabe zugrunde, eine Vor- 
richtung der im Oberbegriff des Anspruches 1 angege- 
benen Art zu schaffen, die es erlaubt, die Ist- Position des 
Bauteils auch nach Stromabschaltung oder Programm- 
unterbrechung absolut und direkt bestimmen zu k3n- 
nen, ohne vorher erne Startposition anfahren zu mussen. 

Die Aufgabe ist durch die im kennzeichnenden Teil 
des Anspruches I angegebenen Merkmale gelosL 

Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung sind Ge- 
genstand der Unteranspruche. 

Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung werden nachfol- 
gend anhand der Zeichnungen beschriebea 

Eszeigen: 

Fig. 1 eine AusfQhrungsform eines absoluten Linear- 
meBsystems; 

Fig. 2 einen Schnitt durch den Trager und die das 
Geberteil fur die Feinaufldsung bildende Zahnstange; 

Fig. 3 eine Bruckenschaltung, in der sich zwei einen 
Magnetflufisensor bildende Feldplatten befmden; 

Fig. 4 den Verlauf des elektriscben Widerstandes, der 
in Fig- 2 gezeigten Feldplatten bei Bewegung des Tra- 
gers uber die Zahnstange; 

Fig. 5 bis 7 eine erste AusfQhrungsform filr ein rotato- 
risches AbsolutmeQsystem; 

Fig. 8 eine zweite Ausfuhrungsform fur ein rotatori- 
sches AbsolutmeQsystem. 

Das in Fig. 1 gezeigte absolute LinearmeBsystem 
zeigt einen Trager 3, der mit einem nicht dargestellten 
Bauteil verbunden und in MeBrichtung x entlang einer 
vorbestimmten Wegstrecke verschiebbar ist Der Tra- 
ger 3 befindet sich uber einer fest angeordneten Schiene 
1 und einer fest angeordneten Zahnstange 2. 

Die Schiene 1 besteht aus magnetisch gut leitendem 
Material und bildet mit der Bewegungsrichtung x des 
Tragers 3 einen spitzen WinkeL Sie hat die Funktion 
eines Geberteiles fur die Grobauflosung. 

Diese Zahnstange 2 besteht ebenfalls aus magnetisch 
gut leitendem Material und erstreckt sich parallel zur 
Verschieberichtung x des Tragers 3. Ihre Zahne & wei- 
sen nach oben. Die Zahnstange 2 hat die Funktion eines 
Geberteiles fflr die Feinauflosung. 

An der Unterseite des Tragers 3 befinden sich Feld- 
platten 4, 5 und 6, 7. Die Feldplatten 4, 5 sind in Verschie- 
berichtung x nebeneinander angeordnet und haben ei- 
nen Mittenabstand, der etwa gleich der Breite der Schie- 
ne 1 ist Die Feldplatte 4 befindet sich etwa uber der 
einen Seitenkante der Schiene 1, wShrend die Feldplatte 
5 sich etwa uber der anderen Seitenkante der Schiene 1 
befindet Die beiden Feldplatten 4, 5 bilden MagnetfluB- 
sensoren fflr die Grobauflosung. 

Die Feldplatten 6, 7 sind in Verschieberichtung x hin- 
tereinander angeordnet und haben einen Abstand, der 
gleich einem ganzzahligen Vielfachen des halben Zahn- 



18 674 Al 

2 

abstandes der Zahnstange 2 ist Sie bilden Magnetflufl- 
sensoren fQr die Feinauflosung. Jede der Feldplatten 4 
bis 7 ist mit einer Auswerteschaltung 9 verbunden, die 
die Ist-Position des Tragers 3 bzw. des mit diesem ver- 
5 bundenen Bauteils in Verschieberichtung x ausgibt 
Fig. 2 zeigt einen Schnitt durch die Zahnstange 2 und 
den Trager 3 mit den beiden Feldplatten 6, 7 fflr die 
Feinaufldsung. Ober jeder der beiden Feldplatten 6, 7 ist 
ein Permanentmagnet 10, 1 1 angeordnet Der Trager 3 

io wirkt hier als Joch, und der von den Permanentmagne- 
ten 10, 1 1 erzeugte MagnetfluB fliefit durch den Trager 3 
die Feldplatten 6* 7 und die Zahnstange 2. Der magne- 
tische Widerstand des geschlossenen MagnetfluB-Krei- 
ses hangt vom Abstand zwischen den Feldplatten und 

15 der Zahnstange 2 ab, der sich infolge der Zahnung bei 
Bewegung des Tragers 3 in Verschieberichtung x &n- 
dert Die Feldplatten haben die Eigenschaft, daB sich ihr 
elektrischer Widerstand von dem sie durchflutenden 
MagnetfluB abhangt Dementsprechend ist der elektri- 

20 sche Widerstand der Feldplatten 6, 7 eine Funktion der 
Position des Trlgers 3 in Verschieberichtung x Ober der 
fest angeordneten Zahnstange 2 Infolge des oben ge- 
nannten Abstandes der Feldplatten 6, 7, ist die Ande- 
rungstendenz des elektrischen Widerstandes der Feld- 

25 platten 6, 7 bei Bewegung des Tragers 3 in Verschiebe- 
richtung x gegeniaufig. Die Abhangigkeit des elektri- 
schen Widerstandes R von der Verschieberichtung x ist 
in Fig. 4 gezeigt Der Verlauf des elektrischen Wider- 
standes der Feldplatte 6 und der Verlauf des elektri- 

30 schen Widerstandes R7 ist entsprechend der Zahnung 8 
der Zahnstange 2 sagezahnfdrmig, wobei R« und R7 — 
wie erwahnt — eine gegeniauflge Tendenz haben. Die 
gegeniauflge Tendenz des elektrischen Widerstandes 
der Feldplatten 6, 7 wird durch Anordnung der Feldplat- 

35 ten in einer Bruckenschaltung gemaB Fig. 3 verstarict, in 
der die Feldplatten mit zwei normalen Widerstanden Rt 
und R2 zusammengeschaltet sind. Die Ausgangsspan- 
nung Vom der Bruckenschaltung ist in Analogie zu dem 
Widerstandsverlauf in Fig. 4 in Abhangigkeit von der 

40 Verschieberichtung x des Tragers 3 ebenfalls sagezahn- 
fdrmig. Die BrOckenschaltung gemaB Fig. 3 hat noch 
den Vorteil, daB die starke Temperaturabhangigkeit der 
Feldplatten 6, 7 hier kompensiert wird, da die Tendenz 
des elektrischen Widerstandes bei sich andernder Tem- 

45 peratur bei beiden Feldplatten gleich ist. 

Ober den in Fig. 1 gezeigten Feldplatten 4, 5 fur die 
Grobauflosung sind ebenfalls — wie in Fig. 2 gezeigt — 
nicht dargestellte Permanentmagnete angeordnet 
Durch die Schraganordnung der Schiene 1 in Bezug auf 

$0 die Verschieberichtung x des Tragers 3 andert sich der 
elektrische Widerstand der Feldplatten 4, 5 ebenfalls 
gegensinnig. Dementsprechend konnen die Feldplatten 
4, 5 in gleicher Weise wie die Feldplatten 6, 7 in einer 
Bruckenschaltung mit den beschriebenen Vorteilen an- 
as geordnet werden. 

Man erkennt, daB sich bei Verschiebung des Tragers 3 
in Verschieberichtung x der elektrische Widerstand der 
Feldplatten 4, 5 far die Grobauflosung relativ wenig 
andert und daB fOr jede Ist-Position ein bestimmter 

60 elektrischer Widerstand der Feldplatten 4 und S defi- 
niert sein muQ. Dies erlaubt es, daB die Feldplatten 6, 7 
fur die Feinaufldsung bei Verschiebung des Tragers in 
Verschieberichtung x sich wiederholende Widerstands- 
Zustande annehmen kdnnen. Wegen der eindeutigen 

es Abhangigkeit des elektrischen Widerstandes der Feld- 
platten 4, 5 von der Ist-Position kann das von den Feld- 
platten 6, 7 erzeugte Ausgangssignal der BrOckenschal- 
tung fGr die Feinaufldsung der Ist-Position ausgewertet 
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Es ist selbstverst&ndlich, daB die MeBstrecke, die der 
Trager 3 bzw. ein damit verbundenes Bauteil entlang 
der Verschieberichtung x durchlaufen kann, begrenzt 
sein mufl« Die Grenzen ergeben sich durch die Lage der s 
Feldplatten 4, 5 in Bezug auf die Schiene 1. Es muB 
gewahrleistet sein, daB beide Feldplatten 4, 5 bei Ver- 
schiebung des Tragers 3 noch auf die Bewegung anspre- 
chen. 

Bei dem in den Fig. 5 bis 7 beschriebenen rotatori- io 
schen AbsolutmeQsystem soil die Winke!-ht-Position 
(eines nicht dargestellten Bauteiles) ermittelt werden. 
Das Bauteil wird dazu mit einer Drehwelle 112 verbun- 
dea Auf der Drehwelle 1 12 beflnden sich eine Exzenter- 
scheibe 101 sowie ein Zahnrad 102, die beide mit der is 
Drehwelle 112 mitgedreht werden. Die Exzenterscheibe 

101 besteht aus magnetisch gut leitdendem Material und 
hat die Funktion eines Geberteiles ftir die Grobaufld- 
sung. Das Zahnrad 102 besteht ebenfalls aus magnetisch 
gut leitendem Material und hat die Funktion eines Ge- 20 
berteiles fur die Feinaufldsung. Die Exzenterscheibe 101 
und das Zahnrad 102 sind in Fig. 5 in Stirnansicht ge- 
zeigt 

Fig. 6 zeigt die Exzenterscheibe 101 in Seitenansicht 
Nachst der Peripherie der Exzenterscheibe 101 sind 25 
zwei Trager 1 17, 1 18 angeordnet, die aus magnetisch gut 
leitendem Material bestehen und magnetisch leitend 
miteinander verbunden sind Die beiden Trager 117, 118 
sind urn etwa 90° gegeneinander versetzt Der Trager 

117 weist an seiner Stirnseite eine Feldplatte 105 sowie 30 
dahinter einen Permanentmagneten 1 14 auf. Der Trager 

118 weist an seiner Stirnseite eine Feldplatte 104 sowie 
dahinter einen Permanentmagneten 113 auf. Der von 
den Permanentmagneten 113, 114 erzeugte MagnetfluB 
durchflutet die Feldplatten 104, 105, die Exzenterschei- 35 
be 101 und veriauft durch die magnetisch leitende Ver- 
bindung zwischen den Tragern 117, 118. Bei Drehung 
der Exzenterscheibe 101 mit der Drehwelle 112 ver&n- 
dert sich der Abstand zwischen jeder der beiden Feld- 
platten 104, 10S und der Exzenterscheibe. Dadurch ist 40 
der elektrische Wtderstand der beiden Feldplatten 104, 
105 ein etndeutiges MaB for den Drehwinkel der Exzen- 
terscheibe 101. In Analogie zu der Sdiiene 1 und den 
Feldplatten 4, 5 in Fig. 1 wird so eine Grobaufldsung fur 
den Drehwinkel erzielt Die Auswertung erfolgt in glei- 45 
cher Weise, wie dies in Zusammenharig mit dem absolu- 
ten LinearmeBsys tern beschrieben wurde. 

Das Zahnrad 102 ist in Fig. 7 in Seitenansicht gezeigt 
Nachst der Peripherie des Zahnrades 102, welches mit 
der Drehwelle 112 mitdrehbar ist, sind wiederum zwei so 
Trager 115, 116 winkelversetzt angeordnet. Die beiden 
Triger bestehen aus magnetisch gut leitendem Materia) 
und sind magnetisch leitend miteinander verbunden 
(nicht gezeigt), Der Trager 115 weist eine Feldplatte 108 
sowie einen dahinter angeordneten Permanentmagne- 55 
ten 110 auf. Der Trager 116 weist eine Feldplatte 107 
sowie einen dahinter angeordneten Permanentmagne- 
ten 111 auf. Durch die Zahnung 108 des Zahnrades 102 
wird derselbe Effekt bewirkt, wie er bereits in Verbin- 
dung mit Fig. 2 und dem absoluten LinearmeQsystem 60 
beschrieben wurde. Das bedeutet, dafl mit dem Zahnrad 

102 eine Feinaufldsung fur die Winkel- Ist- Position er- 
mittelt werden kann. 

Es ist erkennbar,daB auch far das in den Fig. 5 bis 7 
rotatorische AbsolutmeQsystem Grenzen ftir den meB- as 
baren Drehwinkel vorgegeben sind, und zwar durch die 
Eindeutigkeit des Mefiergebnisses fur die Grobaufld- 
sung gemaB Fig. 6. Die Messung kann dabei innerhalb 
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des Winkelbereiches von 360° erfolgea 

Die in Fig. 8 gezeigte zweite Ausf Qhrungsform ftir ein 
rotatorisches AbsolutmeQsystem unterscheidet sich von 
der in den Fig. 5 bis 7 gezeigten ersten Ausftihrungs- 
form lediglich dadurch, dafl die Exzenterscheibe hier 
durch ein auf die Drehwelle 212 aufgebrachtes Gewinde 
201 ersetzt ist Die Funktion des Zahnrades 202 ist die 
gleiche wie diejenige des Zahnrades 102 in Fig. 5, so dafl 
auf eine weitere Erlauterung verzichtet werden kann. 

Das Gewinde 201 ist wiederum aus magnetisch gut 
leitendem Material Neben dem Gewinde sind zwei Tra- 
ger 217, 218 aus magnetisch gut leitendem Material an- 
geordnet, die magnetisch leitend miteinander verbun- 
den sind Die beiden Trager 217, 218 sind in Achsrich- 
tung der Drehwelle 212 hintereinander liegend ange- 
ordnet Der TYager 217 weist eine gegen das Gewinde 
201 gerichtete Feldplatte 205 sowie einen dahinter an- 
geordneten Permanentmagneten 214 auf. Der Trager 
218 weist eine gegen das Gewinde 201 gerichtete Feld- 
platte 204 sowie einen dahinter angeordneten Perma- 
nentmagneten 213 auf. Bet Drehung der Drehwelle 212 
verschieben sich die Zahne des Gewindes 201 in Bezug 
auf die Feldplatten 204 und 205 mit der Folge, daO sich 

— wie bereits im Zusammenhang mit Fig. 2 beschrieben 

— der elektrische Widerstand der Feldplatten 204, 205 
innerhalb eines Winkelbereiches von 360° eindeutig an- 
dert, so dafl diese (Combination ftir die Grobaufldsung 
des Drehwinkels geeignet ist Der Abstand der Trager 
217, 218 ist in Analogie zur Fig. 2 gleich einem ganzzah- 
ligen Vielfachen des halben Zahnabstandes des Gewin- 
des 201. 

Patentansprtiche 

1. Vorrichtung zum Bestimmen der absoluten Ist- 
Position eines entlang einer vorbestimmten Weg- 
strecke bewegbaren Bauteils, gekennzeiehnet 
durch mindestens ein Geberteil (1, 2; 101, 102; 201, 
202) aus magnetisch gut leitendem Material, minde- 
stens einen MagnetfluBsensor (4—7; 104—107; 
204—207), der ein dem gemessenen MagnetfluB 
entsprechendes Ausgangssignal an eine Auswerte- 
schaltung (9) liefert, und mindestens eine Magnet- 
fluBquelle (10, 11; 110-114; 213, 214), deren Flufl 
zumindest teilweise durch das Geberteil und den 
MagnetfluBsensor gefflhrt ist, wobei das Geberteil 
und/oder der MagnetfluBsensor der art mit dem 
Bauteil verbunden sind, daB das Geberteil und der 
MagnetfluBsensor bei Bewegung des Bauteiles re- 
lativ zueinander bewegt werden. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeiehnet, daB mindestens zwei MagnetfluBsensoren 
(4-7; 104-107; 204 - 207) und mindestens zwei 
Geberteile (1, 2; 101, 102; 201, 202) verwendet sind, 
wobei je einem MagnetfluBsensor je ein Geberteil 
zugeordnet ist, und daB die eine MagnetfluBsensor- 
Geberteil-Kombination zur Grobaufldsung und die 
andere zur Feinaufldsung der absoluten Ist-Posi- 
tiondient 

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeiehnet, daB die MagnetfluBsensor-Geberteil- 
Kombination fur die Grobauflosung und/oder die 
MagnetfluBsensor-Geberteil-Kombination ftir die 
Feinaufldsung jeweils zwei MagnetfluBsensoren 
(4-7; 104-107; 204- 207) enthait, und daB diese 
beiden MagnetfluBsensoren und/oder das zugeord- 
nete Geberteil (1, 2; 101, 102; 201, 202) so in Bezug 
zueinander angeordnet und/oder, gestaltet und/ 
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oder gefflhrt sind daB bei der Relativbewegung 
von den beiden MagnetfluBsensoren Ausgangssi- 
gnale mit einer gegensinnigen Tendenz erzeugt 
werden. 

4. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 5 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB der bzw. 
jeder Magnetfluflsensor (4-7; 104-107; 
204 *207) von einer in einem Auswertestromkreis 
beflndlicben Feldplatte gebildet tst 9 deren elektri- 
scher Widerstand von dem die Feldplatte durchflu- 10 
tenden Magnetflufi abhangt, und daB der Auswer- 
testromkreis Teil der Auswerteschal tung (9) ist 

5. Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB an der dem Geberteil (1, 2; 101, 102; 
201, 202) abgewandten Seite jeder Feldplatte ein 15 
die MagnetfluBquelle (10, 11; 110-114; 213, 214) 
bildender Permanentmagnet angeordnet ist 

6. Vorrichtung nach Anspruch 3 und einem der An* 
spruche 4 oder 5, dadurch gekennzeichnet, daB die 
beiden Feldplatten, welche die zwei MagnetfluB- 20 
sensoren (4-7; 104-107; 204-207) der Magnet- 
fluBsensor-Geberteil-Kombination bilden, in einer 
den Auswertestromkreis bildenden Briickenschal- 
tung angeordnet sind (Fig. 3) 7. Vorrichtung nach 
einem der AnsprOche 2 bis 6, dadurch gekennzeicb* 2s 
net, daB fdr ein absolutes LinearmeBsystem die Ma- 
gneifluBsensoren (4, 5) fOr die Grobaufldsung und 
die MagnetfluB sensoren (6, 7) fur die Feinaufldsung 
an einem gemeinsamen Trfcger (3) aus magnetisch 
gut lcitcndem Material angeordnet sind, der mit 30 
dem Bauteil linear verschiebbar ist, daB das Geber- 
teil (1) for die Grobaufldsung von einer schrag zur 
Bewegungsrichtung (x) des Tragers (3) ausgerichte- 
ten feststehenden Schiene gebildet ist, und daB das 
Geberteil (2) (Or die Feinaufldsung von einer sich 35 
parallel zur Bewegungsrichtung (x) des Tragers (3) 
erstreckenden Zahnstange gebildet ist, deren Zah- 
ne (8) gegen den Magnetflufisensor bzw. die Ma- 
gnetfluBsensoren fur die Feinaufldsung gerichtet 
sind. (Fig, 1 und 2) 40 
6. Vorrichtung nach Anspruch 3 und 7, dadurch 
gekennzeichnet, daB die beiden MagnetfluBsenso- 
ren (4, S) fOr die Grobaufldsung — quer zur Bewe- 
gungsrichtung (x) des Tragers (3) gesehen — ne- 
beneinander an diesem mit einem etwa der Schie- 45 
nenbreite entsprechenden Mittehabstand angeord- 
net sind, derart, daB der eine Magnetflufisensor (4) 
im Bereich der einen Schienenseitenkante und der 
andere Magnetflufisensor (5) im Bereich der ande- 
ren Schienenseitenkante liegt 50 
9. Vorrichtung nach Anspruch 3 und 7 oder 8, da- 
durch gekennzeichnet, daB die beiden MagnetfluB- 
sensoren (6, 7) fOr die Feinaufldsung — in Bewe- 
gungsrichtung (x) des Tragers (3) gesehen — mit 
einem Abstand hintereinander angeordnet sind, der 55 
gleich einem halben Zahnabstand oder einem ganz- 
zahligen Vielfachen davon ist 

11. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche 2 bis 6, dadurch gekennzeichnet, daB f Or 
ein rotatorisches AbsolutmeBsystem das zu dre- eo 
hende Bauteil mit einer Drehwelle (12) gekoppelt 
ist, daB das Geberteil (101) fur die Grobaufldsung 
von einer auf der Drehwelle sitzenden Exzenter- 
scheibe gebildet ist, daB das Geberteil (102) fdr die 
Feinaufldsung von einem auf der Drehwelle sitzen- 65 
den Zahnrad gebildet ist, und daB die MagneifluB- 
sensoren (104- 107) in Umfangsnahe der Exzenter- 
scheibe bzw. des Zahnrades fest angeordnet sind 
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(Fig. 5-7) 

12 Vorrichtung nach Anspruch 3 und 1 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB die beiden der Exzenterschei- 
be (101) zugeordneten MagnetfluBsensoren (104, 
105) in Bezug auf die Drehwelle (112) urn 90° ver- 
setzt sind 

13. Vorrichtung nach Anspruch 3 und 11 oder 12, 
dadurch gekennzeichnet, daB die beiden dem Zahn- 
rad (102) zugeordneten MagnetfluBsensoren (106, 
107) in Bezug auf die Drehwelle (112) urn einen 
Winkel versetzt sind, der gleich einem halben Zahn- 
abstand oder einem ganzzahligen Vielfachen davon 
entspricht 

14. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 2 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, daB fttr ein rotatorisches 
AbsolutmeBsystem das zu drehende Bauteil mit ei- 
ner Drehwelle (212) verbunden ist, daB das Geber- 
teil (201) ftir die Grobaufldsung von einem mit der 
Drehwelle verbundenen oder auf diese aufgebrach- 
tern Gewinde gebildet ist, daB das Geberteil (202) 
fOr die Feinaufldsung von einem auf der Drehwelle 
sitzenden Zahnrad gebildet ist, und daB die Ma- 
gnetfluBsensoren (204, 205) in Umfangsnahe des 
Gewindes bzw. des Zahnrades fest angeordnet sind 
(Fig. 8) 

15. Vorrichtung nach Anspruch 3 und 14, dadurch 
gekennzeichnet, daB die beiden MagnetfluBsenso- 
ren (204, 205) — in Langsrichtung der Drehwelle 
(212) gesehen — hintereinanderliegend nachst dem 
Gewinde (201) mit einem Abstand zueinander an- 
geordnet sind, der gleich einem halben Gewinde- 
zahn-Abstand oder einem ganzzahligen Vielfachen 
davon entspricht 

16. Vorrichtung nach Anspruch 3 und einem der 
AnsprOche 14 oder 15, dadurch gekennzeichnet, 
daB die beiden dem Zahnrad zugeordneten Ma- 
gnetfluBsensoren in Bezug auf die Drehwelle (212) 
urn einen Winkel versetzt sind, der gleich einem 
halben Zahnabstand oder einem ganzzahligen Viel- 
fachen davon entspricht 
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